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審 査 の 要 旨 
【批評】 
本研究では、視覚画像列により移動ロボットを自律走行させる方法を新たに提案し、その有効性を
実験的に評価、検証している。実際のアルゴリズム構築から実験による評価まで、全てが著者自身の
手によるものであり、これは著者の高い研究開発能力を示している。センサとして単一のカメラだけ
を用いて移動ロボットの自律走行に成功しており、今後の移動ロボットの普及に大きく貢献すると予
想される。また、照明条件の変化や障害物の存在にも影響を受けにくく屋内外で適用可能であること
をから、応用できる範囲も非常に広い。本研究で得られた成果は、今後利用が広まっていくであろう
移動ロボットの開発に貢献すると考えられ、ロボット工学分野の発展に大きく寄与しており、高く評
価できる。 
【最終試験の結果】 
平成２８年７月２５日、システム情報工学研究科において、学位論文審査委員の全員出席のもと、
著者に論文について説明を求め、関連事項につき質疑応答を行った。その結果、学位論文審査委員全
員によって、合格と判定された。 
【結論】 
上記の学位論文審査ならびに最終試験の結果に基づき、著者は博士（工学）の学位を受けるに十分
な資格を有するものと認める。 
 
